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Aktiver Spurassistent 



Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Konditionsiiberwa- 
chung eines Fahrzeugf uhrers , bei dem die Spurlage eines Fahr- 
zeugs erfasst und ioberwacht wird, eine Fahrtrichtung ermit- 
telt wird, die tatsachliche Spurlage mit der ermittelten 
Fahrtrichtung verglichen wird, und der Fahrer beim Halten der 
Spurlage unterstutzt wird. 

Ein derartiges Verfahren ist durch die EP 0 640 903 Al be- 
kannt geworden. 

Durch Hilfsmittel wie Abstandsregelsysteme, Tempomat und 
Spurassistent werden einem Fahrer immer mehr Aufgaben abge- 
nommen. Diese Systeme werden eingesetzt mit dem Ziel, den 
StraJSenverkehr sicherer zu machen. Insbesondere sollen Unfal- 
le in Folge von Unaufmerksamkeiten eines Fahrers vermieden 
werden. Eine Vielzahl solcher Systeme birgt jedoch die Gefahr 
des Missbrauchs . Da solche Systeme keine vollstandige Sicher- 
heit gewahrleisten, muss darauf geachtet werden, dass der 
Fahrer trotz der Unterstutzung durch diese Systeme weiterhin 
die Verantwortung fiir die Fahrzeugf lihrung wahrnimmt . 

Aus der EP 0 640 903 Al ist ein System zur Unterstutzung ei- 
nes Fahrers bekannt, bei dem eine Videokamera oder derglei- 
chen an einem Fahrzeug angeordnet ist. Diese Videokamera wird 
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dazu benutzt, die Spur- bzw. Fahrbahnmarkierungen auf der 
StraSe zu erkennen. Ein zugeordneter Signalprozessor schatzt 
die seitliche Position des Fahrzeugs in Bezug zu den Fahr- 
bahnmarkierungen- Ein elektrischer Motor, der mit dem Lenk- 
system verbunden ist, wird benutzt, urn ein Drehmoment in die 
Fahrzeuglenkung einzubringen, die entweder das Lenkmoment des 
Fahrers unterstiitzt oder diesem entgegenwirkt . Der Signalpro- 
zessor ist so ausgebildet, dass er den Fahrer dabei unter- 
stiitzt, die Lage des Fahrzeugs in der Spur zu halten. Dadurch 
wird eine rinnenf ormige Fahrbahn simuliert, in der das Fahr- 
zeug gehalten wird. Dabei kann der Fahrer durch Einbringen 
eines genugend grolSen Lenkmoments die Fahrunterstiitzung durch 
das Fahrzeug auKer Kraft setzen. Ihsbesondere ist vorgesehen, 
dass bei einem Annahern des Fahrzeuges an eine Fahrbahnmar- 
kierung ein Warnsignal ausgegeben wird als Zeichen dafur, 
dass sich das Fahrzeug von einer berechneten Fahrtrichtung 
entfernt. Dieses soil den Fahrer auf schrecken, so dass er in 
die richtige Position auf der Fahrbahn zuriickkehrt . 

Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, ein Verfahren zu 
schaffen, mit dem erkannt werden kann, wenn ein Fahrer nicht 
mehr aktiv lenkt . 

Diese Aufgabe wird erf indungsgemaS durch ein Verfahren der 
eingangs genannten Art gelost, bei dem bei einer genauen 
Ubereinstimmung der errechneten Fahrtrichtung mit der tat- 
sachlichen Spurlage uber einen vorgegebenen Zeitraum ein 
Warnsignal an den Fahrer erzeugt wird. 

Wenn das Fahrzeug uber einen langeren Zeitraum hinweg, der 
werkseitig vorgegeben sein kann, genau in die errechnete 
Fahrtrichtung fahrt, dann kann davon ausgegangen werden, dass 
der Fahrer das Lenkrad losgelassen hat, bzw. dass er nicht 
mehr aktiv lenkt. In diesem Fall wird der Fahrer durch ein 
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Warnslgnal wieder dazu veranlasst, das Fahrzeug aktiv zu 
steuern. Bei dem erf indungsgemaSen Verfahren kann vorgesehen 
sein, dass die Lage der Spurmarkierungen der Fahrbahn optisch 
erf ass t wird. Aus der Lage dieser Markierungen relativ zum 
Fahrzeug und den aktuellen Fahrzeugdaten, wie z.B. Geschwin- 
digkeit, wlrd ermittelt, wohin das Fahrzeug lenken musste, urn 
in der Spur zu bleiben. Bei einer Abweichung von dieser er- 
mittelten Fahrtrichtung wird der Fahrer aktiv dabei unter- 
stutzt, die berechnete Fahrtrichtung einzunehmen. Dies bedeu- 
tet jedoch auch, dass in dem Fall, in dem der Fahrer die Han- 
de vom Lenkrad nimmt bzw. nicht mehr aktiv lenkt, die Positi- 
on des Fahrzeugs automatisch in der vorgegebenen Fahrtrich- 
tung, beispielsweise in der Spurmitte, gehalten wird. Dies 
ist auch durchaus beabsichtigt , wenn der Fahrer kurzzeitig 
einschlaft oder ansonsten nicht aufmerksam ist. Uber einen 
langeren Zeitraum ist ein solcher Zustand jedoch gefahrlich. 
Deshalb muss der Fahrer wieder zum aktiven Lenken des Fahr- 
zeugs aufgefordert werden. 

In einer Ausgestaltung des Verfahrens kann vorgesehen sein, 
dass ein optisches und/oder akustisches und/oder haptisches 
Warnsignal erzeugt wird. Insbesondere kann ein Vibrieren des 
Lenkrads ausgelost werden. Weiterhin kann vorgesehen sein, 
dass das Fahrzeug sich verlangsamt. Dies ist insbesondere 
dann sinnvoll, wenn der Fahrer auf das Warnsignal nicht rea- 
giert . 

Bei einer besonders bevorzugten Verf ahrensvariante kann vor- 
gesehen sein, dass der errechneten Fahrtrichtung ein von der 
Fahrsituation abhangiges Testsignal hinzugefugt wird und das 
Warnsignal ausgegeben wird, wenn das Fahrzeug dem Testsignal 
folgt. Durch diese Mafinahme kann festgestellt werden, ob das 
Fahrzeug selbstandig lenkt oder ob der Fahrer das Fahrzeug 
lenkt . 
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Vorteilhaf terweise wird eine Abweichung von der errechneten 
Fahrtrichtung ermittelt und wird der Lenkwinkel bestimmt, der 
zum Halten der Spur oder zum Einlenken in die Spur gelenkt 
werden musste. Durch die Ermittlung dieser Daten kann der 
Fahrer optimal dabei unterstiitzt werden, die Fahrtrichtung zu 
halten. 

Bei einer Weiterbildung des Verfahrens ist vorgesehen, dass 
liber einen Handmomentensteller die Nulllage des Lenkmoments 
um den ermittelt en Lenkwinkel verschoben wird. Der ermittelte 
Lenkwinkel wird als Offset an den Handmomentensteller weiter- 
gegeben. Dieser verschiebt die Nulllage des Lenkmoments um 
den ubergebenen Winkel . Auf diese Weise wird das Lenkrad au- 
tomatisch zentriert, wobei das Lenkrad in die Richtung des 
Winkels gezogen wird, der benotigt wird, um auf der berechne- 
ten Spur bzw- Fahrtrichtung zu bleiben, Ein Handmomentenstel- 
ler wird insbesondere bei so genannten „ Steer by Wire'' Syste- 
men verwendet, bei denen keine mechanische Verbindung zwi- 
schen den Radern und dem Lenkrad besteht . Um dem Fahrer das 
herkommliche Fahrgefiihl zu vermitteln, das bei einer mechani- 
schen Verbindung von Lenkrad und Radern besteht, wird das 
Lenkrad mit einem Drehmoment beauf schlagt , das das Einschla- 
gen der Rader simuliert. Dabei ist das eingestellte Moment 
Null, wenn die Rader geradeaus stehen und das Lenkrad eine 
Mittelstellung auf waist . Dabei kann vorgesehen sein, dass das 
Handmoment linear mit einer Drehung des Lenkrads zunimmt oder 
liberproportional zunimmt, je waiter das Lenkrad ausgelenkt 
wird. Durch die automat ische Zentrierung wird der Fahrer dazu 
veranlasst, das Lenkrad so zu batatigan, dass das Fahrzaug 
auf der vorgegebenen bzw. berechneten Fahrtrichtung gehalten 
wird. Der Fahrer hat das Gefiihl, dass das Fahrzeug auf die 
Spur einrastet . 
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Bei einer bevorzugten Verf ahrensvariante nimmt die Unterstut- 
zung des Fahrers zum Hal ten der Spur (Lenkunterstutzung) mit 
einer Abweichung von der errechneten Fahrtrichtung dynamisch 
zu. Dies bedeutet, dass die Zentrierung dynamisch vergroSert 
wird, je weiter sich das Fahrzeug einer Fahrbahnmarkierung 
nahert . 

Vorzugsweise wird die Lenkunterstutzung bei nicht erkannter 
Spur bzw. Spurmarkierung langsam zuruckgenommen . Wenn keine 
Spur mehr erkannt wird, dann wird der durch den Lenkwinkel 
bestimmte Offset und die vergroEerte Zentrierung langsam wie- 
der zuruckgenommen. Dadurch, dass die Lenkunterstutzung nicht 
schlagartig wegfallt, erschrickt der Fahrer nicht und wird 
ein sicheres Fuhren des Fahrzeugs sichergestellt . 

Die Aufgabe wird erf indungsgemaS auSerdem gelost durch eine 
Konditionsuberwachungseinrichtung, umfassend eine Spurerken- 
nungseinrichtung, Mittel zum Bestimmen einer Fahrtrichtung, 
eine Uberwachungseinrichtung zur Uberwachung von Abweichungen 
von der Fahrtrichtung und eine Warneinrichtung, wobei die 
Warneinrichtung aktivierbar ist, wenn in der Uberwachungsein- 
richtung uber einen vorgegebenen Zeitraum eine Ubereinstim- 
mung von bestimmter Fahrtrichtung und tatsachlicher Fahrt- 
richtung detektiert ist. Im Gegensatz zum Stand der Technik 
ist die Warneinrichtung aktivierbar, wenn festgestellt wird, 
dass das Fahrzeug ausschlieSlich automatisch, d.h. ohne Zutun 
des Fahrers, in der Spur gehalten wird. Eine Warnung des Fah- 
rers erfolgt daher ehe das Fahrzeug sich von dieser idealen 
Spur bewegt und in die Nahe einer Fahrbahnmarkierung gelangt. 
Wird der Fahrer erst gewarnt, wenn sich das Fahrzeug in der 
Nahe der Fahrbahnmarkierung befindet, so kann dies eine fal- 
sche Reaktion des Fahrers auslosen und ein ZusammenstoK mit 
einem auf einer Nebenspur fahrenden Fahrzeug erst recht aus- 
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gelost werden, Daher erhoht die erf indungsgemafie Konditions- 
liberwachungseinrichtung die Sicherheit im StraSenverkehr . 

Bei einer bevorzugten Ausf lihrungsf orm der Konditionsiiberwa- 
chungseinrichtung ist ein "Steer by Wire" System vorgesehen. 
Dabei kann vorgesehen sein, dass die Spurlage des Fahrzeugs 
mit der Spurerkennungseinrichtung erfasst wird. Die in der U- 
berwachungseinrichtung erkannte Abweichung von einer berech- 
neten Fahrtrichtung kann liber den Fahrzeug CAN-Bus an das 
"Steer by Wire" System weitergegeben werden. Dieses kann nun 
aus den Inf ormationen den Winkel bestimmten, der gelenkt wer- 
den musste, um in der Spur zu bleiben bzw. wieder in die Spur 
einzulenken. Bei einem "Steer by Wire" System besteht keine 
mechanische Verbindung zwischen den Radern und dem Lenkrad. 

Der von "Steer by Wire" Systemen ermittelte Winkel kann als 
Offset an einen Handmomentensteller weitergegeben werden. 
Dieser verschiebt die Nulllage des Lenkmoments um den 
ubergebenen Winkel. Dies stellt eine automatische Zentrierung 
dar. Durch die automatische Zentrierung wird das Lenkrad in 
Richtung des Winkels gezogen, der benotigt wird, um auf der 
Spur zu bleiben. Das "Steer by Wire" System kann in die Uber- 
wachungseinrichtung integriert sein bzw. umgekehrt . 

Alternativ kann vorgesehen sein, dass der Handmomentensteller 
ein additives Moment zum vom Fahrwerk ausgeiibten Moment er- 
zeugt fur den Fall, dass eine mechanische Verbindung zwischen 
Lenkrad und Radern besteht, d.h. wenn kein "Steer by Wire" 
System verwendet wird. 

Ausf uhrungsbeispiele der Erfindung werden anhand einer Zeich- 
nung naher erlautert. Dabei zeigen: 

Fig. 1 schematisch eine Konditionsiiberwachungseinrichtung 
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In der Fig. 1 ist stark schematisiert eine Konditionsiiberwa- 
chungseinrichtung 1 dargestellt. Mit einer Spurerkennungsein- 
richtung 2, die auch als Serienspurassistent bezeichnet war- 
den kann, wird beispielsweise uber Kameras die Lage der Spur- 
markierungen 3 optisch erf asst. Aus der Lage dieser Spurmar- 
kierungen 3 relativ zum Fahrzeug und den aktuellen Fahrzeug- 
daten wird eine Fahrtrichtung ermittelt, die das Fahrzeug 
einnehmen miisste, um zwischen den Spurmarkierungen 3 zu blei- 
ben. Dabei kann vorgesehen sein, dass das Fahrzeug in der 
Mitte zwischen den Spurmarkierungen 3 fahren soil. Je nach 
Verlauf der Fahrbahn kann jedoch auch eine Verschiebung hin 
zu einer der Spurmarkierungen 3 erfolgen. In einer Uberwa- 
chungseinrichtung 5 wird ermittelt, ob das Fahrzeug von der 
berechneten Fahrtrichtung abweicht . AuSerdem wird ermittelt, 
welcher Winkel gelenkt werden miisste, um in der Spur bzw. auf 
der berechneten Fahrtrichtung zu bleiben. Im Ausf uhrungsbei- 
spiel ist die Uberwachungseinrichtung 5 Teil eines "Steer by 
Wire" Systems. Der ermittelte Winkel wird an einen Handmomen- 
tensteller 6 libermittelt . Dieser verschiebt die Nulllage des 
Lenkmoments um den iibergebenen Winkel. Durch diese automati- 
sche Zentrierung wird das Lenkrad 7 in die Richtung des Win- 
kel s gezogen, der benotigt wird, um auf der Spur zu bleiben. 
Um diesen Effekt zu verstarken, wird die Zentrierung dyna- 
misch vergroSert. Im Ausfuhrungsbei spiel ist der Handmomen- 
tensteller 6 datentechnisch mit dem Fahrwerk 8 verbunden. Aus 
der vom Fahrer eingestellten Stellung des Lenkrads 7 werden 
im "Steer by Wire" System Befehle bestimmt, um einen Motor 9 
anzusteuern, der die tatsachliche Einstellung der Rader 10 
vornimmt. Wird in der Uberwachungseinrichtung 5 f estgestellt , 
dass liber einen langeren Zeitraum das Fahrzeug exakt in die 
errechnete Fahrtrichtung fahrt, dann wird eine Warneinrich- 
tung 11 aktiviert, da davon ausgegangen werden muss, dass der 
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Fahrer das Lenkrad 7 losgelassen hat bzw. dass er nicht mehr 
aktiv lenkt . 

Bei einem Verfahren zur Konditionsiiberwachung eines Fahrzeug- 
fuhrers wird die Spurmarkierung (3) der Spur, in der sich das 
Fahrzeug bewegt, erfasst und eine Fahrtrichtung ermittelt, 
der das Fahrzeug folgen musste, urn in der Spur zu bleiben. 
Der Fahrzeugfiihrer wird durch eine automatische Zentrierung 
des Lenkrads dabei unterstutzt in der Spur zu bleiben. Folgt 
das Fahrzeug liber einen gewissen Zeitraum exakt der ermittel- 
ten Fahrtrichtung, ist dies ein Indiz dafiir, dass der Fahr- 
zeugfiihrer nicht aktiv lenkt und es wird ein Warnsignal er- 
zeugt . 
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Pat ent anspriiche 



1. Verfahren zur Konditionsuberwachung eines Fahrzeugfiih- 
rers, bei dem die Spurlage eines Fahrzeugs erfasst und li- 
berwacht wird, eine Fahrtrichtung ermittelt wird, die 
tatsachliche Spurlage mit der ermittelten Fahrtrichtung 
verglichen wird, und der Fahrer beim Hal ten der Spurlage 
unterstutzt wird, 

dadurch gekennzeichnet , 

dass bei einer genauen Ubereinstimmung der errechneten 
Fahrtrichtung mit der tatsachlichen Spurlage liber einen 
vorgegebenen Zeitraum ein Warnsignal an den Fahrer er- 
zeugt wird. 

2 . Verfahren nach Anspruch 1 , 
dadurch gekennzeichnet, 

dass ein optisches und/oder akustisches und/oder hapti- 
sches Warnsignal erzeugt wird. 

3. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass der errechneten Fahrtrichtung ein von der Fahrsitua- 
tion abhangiges Testsignal hinzugefugt wird und das Warn- 
signal ausgegeben wird, wenn das Fahrzeug dem Testsignal 
f olgt . 
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4. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet , 

dass eine Abweichung von der errechneten Fahrtrichtung 
ermittelt wird und der Lenkwinkel bestimmt wird, der zum 
Halten der Spur oder zum Einlenken in die Spur gelenkt 
we r den musste . 

5 . Verfahren nach Anspruch 4 , 
dadurch gekennzeichnet , 

dass uber einen Handmomentensteller (6) die Nulllage des 
Lenkmoments um den ermittelten Lenkwinkel verschoben 
wird. 

6. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet , 

dass die Unterstiitzung des Fahrers zum Halten der Spur 
mit einer Abweichung von der errechneten Fahrtrichtung 
dynamisch zunimmt . 

7. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet , 

dass bei nicht erkannter Spur die Unterstiitzung des Fah- 
rers zum Halten der Spur langsam zuriick genommen wird. 

8. Konditionsuberwachungseinrichtung (1) umfassend eine 
Spurerkennungseinrichtung (2) , Mitt el (4) zum Bestimmen 
einer Fahrtrichtung, eine Uberwachungseinrichtung (5) zur 
Uberwachung von Abweichungen von der Fahrtrichtung und 
eine Warneinrichtung (11) , 

dadurch gekennzeichnet , 

dass die Warneinrichtung aktivierbar ist, wenn in der U- 
berwachungseinrichtung uber einen vorgegebenen Zeitraum 
eine Uber e ins timmung von bestimmter Fahrtrichtung und 
tatsachlicher Fahrtrichtung detektiert ist. 
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9, Konditionsuberwachungseinrichtung nach Anspruch 8 
dadurch gekennzeichnet , 

dass ein "Steer by Wire" System vorgesehen ist. 

10. Konditionsuberwachungseinrichtung nach einem der Anspru- 
che 8 Oder 9, 

dadurch gekennzeichnet , 

dass ein Handmomentensteller (6) vorgesehen ist. 
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Zusammenf assung 



Bei einem Verfahren zur Konditionsiiberwachung eines Fahrzeug- 
fiihrers wird die Spurmarkierung (3) der Spur, in der sich das 
Fahrzeug bewegt, erfasst und eine Fahrtrichtung ermittelt, 
der das Fahrzeug folgen miisste, um in der Spur zu bleiben. 
Der Fahrzeugfiihrer wird durch eine automatische Zentrierung 
des Lenkrads dabei unterstutzt in der Spur zu bleiben. Folgt 
das Fahrzeug liber einen gewissen Zeitraum exakt der ermittel- 
ten Fahrtrichtung, ist dies ein Indiz dafur, dass der Fahr- 
zeugfuhrer nicht aktiv lenkt und es wird ein Warnsignal er- 
zeugt . 

(Fig. 1) 
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